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Nazev vyndlezu:

Posilovaé Fizeni

Anotace:

Posilovag ¥izeni obsahuje prvni ovladaci prosttedek pro
proménné nastaveni otatek elektromotoru v souladu s Ghlovou
rychlosti ¥izeni, zji$t&nou prostiedkem pro sniméni Ghlové
rychlosti fizeni, je-1i thlova rychlost fizeni v&tsi neZ prvni
pfedem dané hodnota (VT1), pfi¢emZ dale obsahuje druhy
ovladaci prostfedek pro nastaveni otacek elektromotoru na
piedem dané konstantni otacky, je-li thlova rychlost ¥izeni
zji§téna prostiedkem pro sniméni Ghlové rychlosti fizeni mezi
prvni pfedem danou hodnotou (VT1) a druhou pfedem danou
hodnotou (Vb), kterd je mens$i neZ prvni pfedem dand hodnota
(VT1), déle obsahuje teti ovladaci prostfedek pro zastaveni
elektromotoru pfi pfedem daném stavu, jestlize uhlova
rychlost Fizeni zji$tén4 prostiedkem pro sniméni uhlové
rychlosti neni v&t3f neZ druhé pfedem dana hodnota (Vb) a
dale obsahuje &tvrty ovladaci prostedek pro uvadéni
elektromotoru do &innosti, je-li elektromotor vypnut, je-li
uhlova rychlost tizeni zjist€na prostfedkem pro snimani
uhlové rychlosti fizeni zvySena na tfeti pfedem danou hodnotu
(Va), ktera je men$i neZ druhd pfedem dana hodnota (Vb).
Motor je zastaven (krok S14) jestlize (hlova rychlost fizeni
(VO), coZ je Easove zavisla hodnota zmény tihlu ¥izeni, nen{
vétsi neZ druhé pfedem nastavena hodnota (Vb) zastaveni
(ANO v S10) a hodnota (Im) elektrického proudu motoru je
udrZovana v mezich pasma zastaveni motoru delta I, pfedem
dan¢ho na zéklad8 hodnoty elektrického proudu bez zatiZeni
pro ptedem dané Casové obdobi (ANO v S12, S13). Hodnota
elektrického proudu bez zatiZeni je hodnota elektrického
proudu zji$téna pii nulovém krouticiho momentu v fizeni a
proto pasmo zastaveni motoru odpovida pasmu, ve kterém
neni poZadovana Z4dn4 sila pro posileni fizeni. To znamen4,
je-li uhlova rychlost f{zeni (V®) a kroutici moment v fizeni
maly, povaZzuje se posilovani fizen{ za zbyte&né a motor je
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v wr

Posilovaé rizeni

Oblast techniky

Vynélez se tyka posilovade fizeni, ktery do mechanismu fizeni dodava pomocnou silu hydraulic-
kym tlakem vyvijenym Cerpadlem pohanénym elektromotorem.

Dosavadni stav techniky

Jsou zndmy posilovale fizeni, které napomahaji ovladani volantu pfivodem pracovniho oleje
z olejového Cerpadla do silového vélce spojeného s mechanismem fizeni. Olejové Eerpadlo je po-
hanéno elektromotorem a sila pro posileni fizeni je vyvijena silovym véalcem v souladu s otacka-
mi elektromotoru.

Ovladani pohonu elektromotoru je provadéno, napiiklad, na zdkladé uhlové rychlosti fizeni vo-
lantem. To znamena, Ze Ghlova rychlost fizeni, kterd odpovida Casové zavislé velikosti zmény
thlu fizeni volantu je urCena na zéklad€ vystupu ze snimace hlu fizeni pouZitého ve spojeni
s mechanismem fizeni, a otacky elektromotoru jsou ovladany na zakladé takto uréené Ghlové
rychlosti fizeni.

Ze stavu techniky jsou znadma feSeni podle prihlasek JP0823070, JP0663046 nebo JP0569844,
ktera popisuji ovladani elektrického motoru, které je zaloZena na nastaveni hlu ¥izeni, rychlosti
zmény vhlu fizeni nebo rychlosti vozidla. JP06206572 piedstavuje zpisob Fizeni elektrického
motoru a jeho vypinani. To vSe jsou znama dil¢i feSeni, kterd v8ak neumoZiiuji jemné&j3i a efek-
tivnéjsi a uspornéjsi zplisob prepinani motoru do riznych rezimi otadek.

Obr. 7 je diagram vysvétlujici podrobnéji ovladani pohonu elektromotoru, kde soufadnice a po-
fadnice predstavuji pfislu$né thlovou rychlost VO fizeni volantu a ota&ky R motoru. Jestlize
thlova rychlost fizeni VO neni vétsi nez prvni pfedem dana hodnota VT1, jsou ota¢ky R motoru
udrzovany na prvnich ota¢kach R1. Jestlize Ghlova rychlost ¥izeni V® neni men$i neZ &tvrta
pfedem dana hodnota VT2, ktera je vét§i neZ prvni pfedem dana hodnota VT1, jsou otatky R
motoru udrzovany na druhych otackach R2, které jsou vy$$i neZ prvni otalky R1. Je-li Ghlova
rychlost Fizeni v paAsmu mezi prvni pfedem danou hodnotou VT1 a &tvrtou pfedem danou hod-
notou VT2, méni se otaCky R motoru v podstaté linearné s tihlovou rychlosti V@ fizeni mezi prv-
nimi otda¢kami R1 a druhymi otd€kami R2. VT2 je oznalena jako ¢tvrtd pfedem dana hodnota
s ohledem na logickou posloupnost pofadi pfedem danych jinych hodnot, jak budou uvadény
v dalsim popise, které jsou z hlediska podstaty vynalezu dileZit&jsi nez tato pro potieby vynalezu
vice méné orientaéni hodnota.

1394

Timto ovladanim je vyvijena vét$i pomocna sila v Fizeni, jelikoz volant se ot4&i rychleji a miZe
tedy byt vhodné provedeno posileni fizeni.

Jede-li motorové vozidlo rovné, neni ve skute¢nosti volantem pohnuto. V tomto piipadé tedy ve
skuteCnosti neni poZadovana zadna sila pro posileni fizeni. P¥i vySe uvedeném ovladani pohonu
elektromotoru je ale elektromotor pohanén prvnimi ota¢kami R1, i kdyZ Ghlova rychlost fizeni
V® ma hodnotu blizkou nule. Proto je elektromotor pohanén, i kdyZ neni pozadovana 74dna sila
posileni fizeni. Tim neni moZné vyhnout se zbyte¢né spotiebé energie.

Y vr

Cilem vynalezu je vytvofit posilova¢ fizeni, ktery zaji§t'uje asporu energie.
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Podstata vynalezu

Vy3e uvedené nedostatky odstraiiuje do zna¢né miry posilova¢ fizeni podle vynalezu, jehoZ pod-
stata spociva v tom, Ze dale obsahuje druhy ovladaci prostiedek pro nastaveni otadek elektromo-
toru na predem dané konstantni otacky, je-li thlova rychlost fizeni zji§ténd prostiedkem pro sni-
mani thlové rychlosti fizeni mezi prvni pfedem danou hodnotou a druhou pfedem danou hod-
notou, ktera je mensi neZ prvni pfedem dana hodnota, dale obsahuje treti ovladaci prostfedek pro
zastaveni elektromotoru pfi pfedem daném stavu, jestlize thlova rychlost fizeni zji§téna prostied-
kem pro sniméni ahlové rychlosti neni mensi nez druh4 pfedem dana hodnota a dale obsahuje
Ctvrty ovladaci prostredek pro uvadéni elektromotoru do €innosti, je-li elektromotor vypnut, je-li
uhlova rychlost fizeni zjidténa prostfedkem pro sniméni Ghlové rychlosti fizeni zvySena na tieti
pfedem danou hodnotu, ktera je mensi neZ druha prfedem dana hodnota. Takto provedeni posilo-
vac upraveny pro vytvafeni sily posilujici fizeni hydraulickym tlakem vyvijenym &erpadlem po-
hanénym elektromotorem zahrnuje: prostfedek pro snimani ahlové rychlosti fizenf (snimaé Ghlu
fizeni 11, CPU 31 a krok S1 na obr. 2); prvni ovladaci prostiedek (CPU 31 a kroky S7, S8 na
obr. 2) pro proménné nastavovani otacek elektromotoru v souladu s Ghlovou rychlosti fizeni zji3-
ténou prostiedkem pro snimani ihlové rychlosti fizeni je-li thlova rychlost Fizeni vy$3i neZ prvni
pfedem dané hodnota (VT1); druhy ovladaci prostfedek (CPU 31 a kroky S5, S6 na obr. 2) pro
nastaveni otaCek elektromotoru na pfedem dané konstantni otacky, jestlize Gthlova rychlost ¥izeni
zjiSténa prostfedkem pro sniméni Ghlové rychlosti fizeni je mezi prvni ptedem danou hodnotou
a druhou predem danou hodnotou (Vb), ktera je niZ$i nez prvni pfedem dana hodnota; a tieti
ovladaci prostfedek (CPU 31 a kroky S10 az S14 na obr. 2) pro zastaveni elektromotoru pti
pfedem daném stavu, jestlize thlova rychlost fizeni zji§téna prostfedkem pro snimani uhlové
rychlosti fizenf neni vy$$i neZ druh4 pfedem dand hodnota.

Podle vynalezu je pohon elektromotoru ovladan v souladu s thlovou rychlosti Fizeni, &imZ je do
mechanismu fizeni pfivadéna pfislusna sila pro posileni fizeni. JestliZe se uhlova rychlost fizeni
snizi na hodnotu ne vyssi neZ druh4 pfedem dana hodnota, elektromotor se pii pfedem daném
stavu zastavi. Tedy, neni-li poZadovano posileni fizeni, miZe se elektromotor zastavit, ¢imz mize
byt vylou€ena zbytedna spotieba energie.

Podle jednoho provedeni vynalezu, posilova¢ fizeni déle obsahuje &tvrty ovladaci prostredek
(CPU 31 a kroky S3, S4 na obr. 2), ktery je-li elektromotor zastaven, uvede elektromotor do
¢innosti jestlize se (hlova rychlost fizeni zjiSténa prostfedkem pro snimani ahlové rychlosti zvysi
na hodnotu ne mensi neZ tietf pfedem dana hodnota (Va), ktera je mensi nez druha pfedem dana

hodnota (Vb).

U tohoto usporadani, prah, na kterém se ma elektromotor zastavit, odpovida druhé piedem dané
hodnot€ a prah, na kterém m4 byt elektromotor uveden do &innosti odpovida tieti piedem dané
hodnoté, ktera je mensi nez druha pfedem dané hodnota. To znamena, Ze prahy zastaveni/uvedeni
elektromotoru do ¢innosti maji vzhledem k uihlové rychlosti fizeni hysterezi. Tak miZe byt elek-
tromotor ihned uveden do &innosti a vyvijet silu posilujici fizeni jakmile zaine operace Fizeni
a elektromotor se miiZe ihned zastavit jakmile operace fizeni skonéi. Nasledkem tohoto je moZno
dosahnout jak zlep3eni citu v fizeni, tak zvySeni spora energie.

Posilovac fizeni mize dale obsahovat prostfedek pro sniméni elektrického proudu (obvod snima-
ni elektrického proudu 12) pro snimani hodnoty elektrického proudu protékajiciho elektromoto-
rem a prostiedek pro posuzovani hodnoty elektrického proudu (CPU 31 a krok S12 na obr. 2) pro
posouzeni toho, je-li nebo neni-li hodnota elektrického proudu motoru, zji$téna prostiedkem pro
snimani elektrického proudu, v mezich padsma zastaveni motoru odpovidajiciho pdsmu krouticiho
momentu v fizeni pfi kterém neni pozadovano Zzadné posileni fizeni. V tomto piipadé je vyse
uvedeny ptedem dany stav vyhodné doba trvani pfedem daného Gasového obdobi béhem dany
stav vyhodné doba trvani pfedem daného ¢asového obdobi béhem n&hoZ prostiedek pro posuzo-
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vani hodnoty elektrického proudu nepfetrzité dostava vysledek posouzeni v tom smyslu, Ze hod-
nota elektrického proudu motoru je v mezich pasma zastaveni motoru (krok S13 na obr. 2).

Hodnota elektrického proudu elektromotoru se méni v zavislosti na zatiZeni vyvozeném na
motor, tj., kroutictho momentu v Fizeni. Tedy, je-li elektromotor upraven tak, aby se zastavil
vreakci na dobu trvani pfedem daného &asového obdobi, béhem néhoZ je hodnota elektrického
proudu motoru udrZovana v mezich pasma zastaveni motoru, které odpovida pasmu krouticiho
momentu v fizeni, ve kterém neni poZadovéano posileni fizeni, miZe byt elektromotor bezpeéné
zastaven, je-li kroutici moment v fizeni maly. Tedy, ovladani zastaveni elektromotoru miize byt
ptislusné provedeno v souladu s krouticim momentem v ¥izeni bez snimaée krouticiho momentu.

Posilova¢ fizeni miize dale obsahovat prostfedek pro vypo&et hodnoty elektrického proudu bez
zatizeni (CPU 31 a krok U2 na obr. 4) pro uréeni hodnoty elektrického proudu bez zatizeni zji3-
téné ve stavu nezatiZzeného elektromotoru na zakladé hodnoty elektrického proudu motoru zajis-
téné prostfedkem pro snimani elektrického proudu, a prostfedek pro uréeni pasma zastaveni mo-
toru (CPU 31 a krok U3 na obr. 4) pro ureni pasma zastaveni motoru na zakladé hodnoty elek-
trického proudu bez zatiZeni uréené prostiedkem pro vypo&et hodnoty elektrického proudu bez
zatiZeni.

Je-li kroutici moment v fizeni nulovy, je elektromotor v nezatiZzeném stavu. Proto se uvaZuje, e
je-li hodnota elektrického proudu motoru v mezich pfedem daného padsma kolem hodnoty elek-
trického proudu bez zatiZeni, je kroutici moment v fizeni prakticky nulovy, takZe neni pozadova-
no zadné posilovéani fizeni. Uréenim pasma zastaveni motoru na zékladé hodnoty elektrického
proudu bez zatizeni mZe byt pfislu$né ovladano zastaveni motoru.

V tomto ptipad€, mize byt prostiedek pro uréovani pasma zastaveni motoru upraven pro uréeni
pasma definovaného mezi hodnotou elektrického proudu bez zatiZeni a hodnotou ziskanou pfipo-
¢itanim pfedem daného prahu elektrického proudu k hodnoté elektrického proudu bez zatiZeni
jako pasma zastaveni motoru.

Prah elektrického proudu je vyhodné uréen na zakladé pasma krouticiho momentu, v némz
motorové vozidlo vystavené posilovacem fizeni nevyZaduje 74dné posileni fizeni.

Podle jiného provedeni vynélezu mizZe posilova¢ fizeni dale obsahovat prostfedek pro snimani
krouticiho momentu (snima¢ kroutictho momentu 13) a fizeni a prosttedek pro posuzovani krou-
tictho momentu (CPU 31 a krok V2 na obr. 6) pro posouzeni, je-li nebo neni kroutici moment
v fizeni zjiSt€ny prostiedkem pro snimani krouticiho momentu v mezich pasma krouticiho mo-
mentu pro zastaveni motoru, kdy neni poZadovano zadné posilovéni fizeni. V tomto piipadg je
vySe uvedeny piedem dany stav s vyhodou dobou trvani pfedem daného &asového obdobi, béhem
néhoz prostiedek pro posuzovani krouticiho momentu nepfetrzité dostva vysledek posuzovani
v tom smyslu, Ze kroutici moment v fizeni je v mezich pasma krouticiho momentu pro zastaveni
motoru (krok V3 na obr. 6).

V tomto uspotadani je elektromotor zastaven v reakci na dobu trvani pfedem daného &asového
obdobi béhem néhoz je kroutici moment v fizeni udrZovan v mezich pasma krouticiho momentu
pro zastaveni motoru, takZe elektromotor mize byt bezpe&né zastaven, je-li kroutici moment v ¥i-
zeni maly. Ovladani zastaveni motoru mizZe byt provedeno ptislusné v souladu s krouticim mo-
mentem v fizeni.

Pasmo kroutictho momentu pro zastaveni motoru je vyhodn& pfedem uréeno pro pasmo, ve

kterém motorové vozidlo, vybavené posilovadem Fizeni, nevyZzaduje zadné posilovani Fizeni.

VySe uvedené a dal3i cile, charakteristiky a u¢inky vynalezu budou patrn&jii z nasledujiciho po-
pisu provedeni s odvolanim na pfipojené vykresy.
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Prehled obrazkd na vykresech

Vynalez bude bliZe osvétlen pomoci vykrest, na kterych obr. 1 pfedstavuje blokové schéma zna-
zorflujici zakladni konstrukcei posilovace fizeni podle prvniho provedeni vynalezu, obr. 2 je sled
postupu pro vysvétleni ovladani pohonu motoru, obr. 3 je graf znazortiujici pfikladné nastaveni
ota¢ek motoru vzhledem k thlové rychlosti fizeni, obr, 4 je sled postupu znazortiujici proces
uréovani pdsma zastaveni motoru, obr. 5 je diagram vysvétlujici zpisob ur§ovéani pasma zasta-
veni motoru, obr. 6 sled postupu vysvétlujici ovladani zastaveni motoru podle druhého provedeni
vynalezu a obr. 7 je diagram vysvétlujici konvenéni ovladani pohonu motoru.

Priklad provedeni vynalezu

Obr. 1 je koncep¢ni diagram znazorfiujici zakladni konstrukci posilovage fizeni podle prvniho
provedeni vynalezu. Tento posilova¢ Fizeni je vytvofen ve spojeni s mechanismem fizeni 1 moto-

rwvr

rového vozidla a slouzi pro zavedeni sily posilujici fizeni do mechanismu ¥izeni 1.

Mechanizmus fizeni 1 obsahuje volant 2 ovladany fidiem, h¥idel volantu 3 spojenou s volantem
2, pastorek 4 umistény na druhém konci htidele volantu 3 a ozubenou ty& 5 s ozubenym pievo-
dem 35a, ktery je v zabéru s pastorkem 4 a prochazejici pti¢né vii¢i motorovému vozidlu. T4hla 6
jsou pfipojena k opaénym koncti ozubené ty¢e 5 a dale jsou pfipojena ke kloubovym ramentim 7,
ktera pfislusné nesou levé a pravé piedni kolo FL a FR jako fiditelna kola. Kloubova ramena 7
Jjsou pfislusné otoéné uloZena na svislych epech 8.

U tohoto usporéadani, je-li volantem 2 otacena hiidel volantu 3, je rotaéni pohyb zméné pastorkem
4 a ozubenou ty<i 5 na linearni pohyb napfi¢ motorovym vozidlem. Linearni pohyb je zménén na
otaCivy pohyb kloubovym ramen 7 kolem svislych &ept 8, &imzZ se levé a pravé predni kolo FL,
FR fidi. Do htidele volantu 3 je zabudovana torzni ty¢ 9, ktera je upravena pro zkrut v zavislosti
na sméru a velikosti krouticiho momentu v fizeni vyvozeného na volant 2 a fidici ventil 23 hyd-
raulického tlaku, ktery je upraven pro zménu $térbiny ve ventilu v zavislosti na sméru a velikosti
zkrutu torzni ty&e 9. Ridici ventil 23 hydraulického tlaku je spojen se silovym valcem 20 pro
vyvozeni sily posilujici fizeni v mechanismu fizeni 1. Silovy valec 20 obsahuje pist 21 provedeny
Jjako nedilna ¢ast ozubené ty€e 5 a dvojici vélcovych komor 20a a 20b odd&lenych pistem 21.
Vélcové komory 20a a 20b jsou spojeny s fidicim ventilem 23 hydraulického tlaku prostfednict-
vim pfislusného ptivodniho/zpétného vedeni 22a a 22b oleje.

Ridici ventil 23 hydraulického tlaku Jje umistén v cirkulaénim vedeni 24 oleje, které prochazi
zésobni nadrZi 25 a olejovym Cerpadlem 26. Olejové &erpadlo 26 je pohanéno elektromotorem
27, takZe pracovni olej obsazeny v zasobni nadrzi 25 je Serpan a dodavan do fidiciho ventilu 23
hydraulického tlaku. Prebytek pracovniho oleje je vracen od fidiciho ventilu 23 hydraulického
tlaku prostfednictvim cirkulaéniho vedeni 24 oleje do zasobni nadrze 25.

Je-li na torzni ty¢ 9 vyvozen kroutici moment v jednom sméru, ¥idici ventil 23 hydraulického
tlaku dodava pracovni olej do jedné z valcovych komor 20a, 20b silového valce 20 prostednict-
vim jednoho z pfivodniho/zpétného vedeni 22a, 22b oleje. Je-li na torzni ty€ 9 vyvozen kroutici
moment ve druhém sméru, doda fidici ventil hydraulického tlaku pracovni olej do druhé z valco-
vych komor 20a, 20b prostiednictvim druhého z p¥ivodniho/zpétného vedeni 22a, 22b. Neni-li ve
skutecnosti na torzni ty¢ 9 vyvozen zadny kroutici moment, je fidici ventil 23 hydraulického
tlaku a tak zvaném rovnovazném stavu, takZe pracovni olej neni dodavan do silového valce 20,
ale obiha v cirkulaénim vedeni 24 oleje.

Je-li pracovni olej dodavan do jedné z valcovych komor silového valce 20, pohybuje se pist 21

IV v

pfi¢né vzhledem k motorovému vozidlu. Tim na ozubenou ty& 5 plsobi sila posilujici fizeni.
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Piikladna konstrukce fidiciho ventilu hydraulického tlaku je podrobné popsana napiiklad v ja-
ponské patentové publikaci bez prizkumu ¢. 59118577 (1984), jejiz popis je zde uveden jako
vztazny.

Pohon motoru 27 je fizen elektronickou ovladaci jednotkou 30. Elektronicka ovladaci jednotka
30 sestava z mikroprocesoru obsahujictho CPU 31, RAM 32, ktera predstavuje pracovni prostor
pro CPU 31, ROM 33 v niz jsou uloZeny pracovni program pro CPU 31 a piipojnice 34 propoju-
jici CPU 31, RAM 32 a ROM 33.

Elektronicka ovladaci jednotka 30 dostava idaje o Ghlu fizeni vysilané ze snimade Ghlu fizeni 11.
Snimac Ghlu fizeni 11 je pouzZit ve spojeni s volantem 2. Snimad Ghlu Fizeni 11 nastavi {thel fizeni
volantu 2 zjistény pfi otoleni kliCkem zapalovani pro nastartovani motoru na po&ateéni hodnotu
,»0° a snima uhel fizeni vzhledem k po¢ateni hodnots.

Elektronicka ovladaci jednotka 30 dostava rovnéz Gdaje o elektrickém proudu vysilané obvodem
12 pro snimani elektronického proudu. Obvod 12 pro snimani elektrického proudu je pouzit ve
spojeni s motorem 27 a vysila tdaje o elektronickém proudu, ktery je imérny hodnoté elektronic-
kého proudu motoru protékajiciho motorem 27.

Elektronické ovladaci jednotka 30 ovlada pohon motoru 27 na zakladé udajii o Ghlu fizeni vysila-
nych ze snimace 11 uhlu fizeni a 0idaji o elektrickém proudu vysilanych obvodem 12 pro snima-
ni elektrického proudu.

Obr. 2 je schéma postupu vysvétlujici ovladani pohonu motoru 27, a obr. 3 je graf znazortujici
vztah mezi thlovou rychlosti fizeni a otd¢kami motoru. Na zdkladé udaji o whlu Fizeni vysila-
nych snimacem 11 thlu fizenf uréi CPU 31 dhlovou rychlost fizeni VO, coZ je asové zavisla
hodnota zmény uhlu fizeni volantu 2 (krok S1). Pak CPU 31 posoudi je-li nebo neni-li motor 27
vypnut (krok S2). Pro toto posouzeni muZe byt pouZit indikéator, napiiklad, ktery musi byt nasta-
ven je-li motor 27 uveden do éinnosti a vynulovan je-li motor 27 zastaven.

Je-li motor vypnut (ANO v kroku S2), CPU 31 posoudi je-li nebo neni-li takto zji§t&na uhlova
rychlost fizeni VO rovna nebo vétsi nez predem dany prah uvadéni do Sinnosti (tfeti predem dana
hodnota) Va (napf. Va = 5 (stupné/s)), aby se uréilo ma-li nebo nema-li byt motor 27 uveden do
¢innosti (krok S3). Je-li thlova rychlost fizeni VO mensi neZ tfeti pfedem dana hodnota uvedeni
do ¢innosti Va (NE v kroku S3), vrati se program ke kroku S1. Jestlize uhlova rychlost fizeni VO
neni mensi neZ tieti piede dand hodnota uvedeni do ¢innosti Va (ANO v kroku S3), uvede CPU
31 motor 27 do ¢innosti (krok S4). V tomto ptipadé ur¢i CPU 31 otacky R motoru 27 na zikladé
uréené uhlové rychlosti fizeni VO.

Pii urovani otafek R motoru, posoudi CPU 31 je-li nebo neni-li ihlova rychlost fizeni VO rovna
nebo mensi neZ predem dany prvni prah (prvni pfedem danad hodnota) VT1 (napf. VT1 = 10
(stupné/s) (krok S5). Jestlize (thlové rychlost fizeni V® neni v&t§i nez prvni prah VT1 (ANO
v kroku S5), je motor 27 pohanén tak, Ze otaCky R motoru se rovnaji prvnim otd¢kdm R1 (napf.
R1 = 1800 (otacek)) (krok S6). To znamena, jestlize (thlova rychlost fizeni V® neni mensi nez
tieti pfedem dand hodnota uvedeni do ¢innosti Va a neni vét$i nez prvni pfedem dan4 hodnota
VT1, je motor 27 pohénén konstantné prvnimi oti¢kami R1 nebo ohledu na hodnotu thlové
rychlosti fizeni V®. Je-li Ghlova rychlost fizeni VO vétsi nez prvni pfedem dana hodnota VT1
(NE v kroku S5), posoudi CPU 31 je-li nebo neni-li thlova rychlost V® mensi neZ druha prah
VT2 (napf. VT2 = 600 (stupné/s)) coz je vice neZ prvni pfedem dana hodnota VT1 (krok S7). Je-
li uhlova rychlost fizeni VO mensi nez &tvrty prah VT2 (ANO v kroku S7), pohéani CPU 31
motor 27 otd¢kami R podle thlu rychlosti fizeni VO (krok S8). Pfesnéji, je-li uhlova rychlost
fizeni VO v mezich pasma, které je vétsi nez prvni pfedem dana hodnota VT1 a mensi neZ &tvrta
pfedem dana hodnota VT2, uréi CPU 31 otidky R motoru tak, ze ota¢ky R motoru se méni
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v podstat€ linearn€ s Ghlovou rychlosti fizeni VO mezi prvnimi ota¢kami R1 a druhymi otaékami
R2 (R2>R1).

Jestlize Ghlova rychlost fizeni V® neni mensi nez ¢tvrta piedem dana hodnota VT2 (NE v kroku
S7), pohani CPU 31 motor 27 tak, ota¢ky R motoru se rovnaji pfedem danym druhym otackam
R2 (napf. R2 = 6000 (otacek)) (krok S9). To znamené, jestlize (thlova rychlost fizeni VO neni
mensi neZ ¢tvrta predem dand hodnota VT2, je motor 27 pohanén konstantng druhymi ota¢kami
R2 bez ohledu na Ghlovou rychlost fizeni V@.

Jestlize se v kroku S2 posoudi, Ze motor 27 je pohanén, posoudi CPU 31 je-li nebo neni-li thlova
rychlost fizeni V® rovna nebo mensi neZ pfedem dany prah zastaveni (druh4 pfedem dana hod-
nota) Vb (napi. Vb = 8 (stupné/s)) (krok S10). Jestlize thlova rychlost fizeni VO je vétsi nez
druha ptedem dané hodnota zastaveni Vb (NE v kroku S10), pfejde program na krok S5 a CPU
31 urdi otaCky R motoru na zakladé hodnoty Ghlové rychlosti fizeni VO a pohani motor 27 takto
uréenymi otd€¢kami R motoru.

Jestlize Ghlova rychlost fizeni V® neni vétsi nez druhé pfedem dana hodnota Vb (ANO v kroku
§10), uréi CPU 31 hodnotu Im elektrického proudu motoru na zikladé udaji o elektrickém
proudu vychézejicich z obvodu 12 pro sniméni elektrického proudu (krok S11). Pak CPU 31
posoudi je-li nebo neni-li takto uréend hodnota lm elektrického proudu motoru v mezich pasma
zastaveni motoru delta 1 (krok S12). Pasma delta 1 zastaveni motoru je pasma elektrického proudu
motoru, kde neni pozadovano zadné posilovéani fizeni a je uréeno zplisobem uréovéani pisma
zastaveni motoru, ktery bude popsan pozdé&ji. Jestlize hodnota Im elektrického proudu motoru je
v mezich pasma zastaveni delta 1 motoru (ANO v kroku S12), CPU 31 posoudi je-li nebo neni-li
hodnota Im elektrického proudu motoru udrzovéna v pdsmu zastaveni delta I motoru b&hem
pfedem daného ¢asového obdobi (napf. 1 az 3 sekundy) (krok S13). Je-li posouzeni kladné (ANO
v kroku S13), CPU 31 zastavi motor 27 (krok S14), protoZe se usuzuje, Ze volantem 2 prakticky
nebylo pohnuto. Na druhé strang, jsou-li posouzeni v krocich S12 a S13 obé& negativni, CPU 31
provede sled postupu od kroku S5 a uréi otacky R motoru a pohani motor 27 takto uréenymi
otackami.

Obr. 4 je sled postupu vysvétlujici zpiisob uréovani pasma delta 1 zastaveni motoru. CPU 31
konstantng sleduje hodnotu Im elektrického proudu motoru (krok U1) zhlediska toho, Ze hodnota
Im elektrického proudu motoru se méni v zavislosti na hodnot& kroutictho momentu T v fizeni.
Na zéklad€ hodnoty Im elektrického proudu motoru uréi CPU 31 hodnotu 10 elektrického proudu
bez zatiZeni, kterd odpovida hodnotg elektrického proudu motoru zji$téné je-li motor 27 ve stavu
bez zatizeni (krok U2). Pak je uréeno pasmo delta | zastaveni motoru s pouZitim takto urdené
hodnoty 10 elektrického proudu bez zatiZeni (krok U3). Pfesn&ji, CPU 31 uréi jako pasmo delta 1
zastaveni motoru pasmo definované mezi takto urenou hodnotou 10 elektrického proudu bez
zatiZeni a hodnotou 10+dl ke které se dojde sectenim hodnoty elektrického proudu bez zatiZeni
a prahu dl elektrického proudu, ktery je pfedem dan v souladu s technickymi daty motorového
vozidla.

Obr. 5 je graf znazornujici vztah mezi krouticim momentem T v fizeni a hodnotou Im elektric-
kého proudu motoru. Soufadnice a pofadnice piisluiné piedstavuji kroutici moment T v fizeni
a hodnotu Im elektrického proudu motoru. Hodnota Im elektrického proudu motoru v pasmu
kolem nulového krouticiho momentu T v Fizeni je vyjadiena kiivkou, jejiz mistni bod T = 0. Je-li
kroutici moment T v fizeni nulovy, je motor 27 v nezatiZeném stavu a proto minimalni vy3e hod-
noty Im elektrického proudu motoru odpovida hodnoté 10 elektrického proudu bez zatiZeni.

Na druhé stran€, pasmo kroutictho momentu, ve kterém neni pozadovéana 74dn4 sila na posileni
fizeni aplikovana na volant 2 je ureno technickymi daty motorového vozidla. Jestlize pasmo
krouticiho momentu je definovano mezi prahy kroutictho momentu T1 a —T1 se stfednim bodem
nastavenym na nule, je pfedbézné urfen rozdil mezi hodnotou 10 elektrického proudu bez zatiZeni
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a hodnotou elektrick¢ého proudu motoru pro ty prahy krouticiho momentu T1, ~T1 a je pouZit
jako prah dl elektrického proudu. Pasmo definované mezi hodnotou 10 elektrického proudu bez
zatizeni a hodnotou 10+dl, ziskanou pfipoctenim prahu dl elektrického proudu k hodnotd 10
elektrického proudu bez zatizeni se povazuje za pasmo delta | zastaveni motoru, ve kterém neni
volantem 2 pohnuto. Prah dl elektrického proudu je predb&zn& uréen pro kazdy typ motorového
vozidla a je ulozen v ROM 33.

Hodnota 10 elektrického proudu bez zatizeni se méni hlavné v zavislosti na teploté pracovniho
oleje. Pfesnéji, je-li teplota pracovniho oleje napiiklad nizk4, ma olej velkou viskozitu, takZe zati-
zeni motoru 27 je vyS8i nez je-li teplota pracovniho oleje vysoka. Proto je-li teplot pracovniho
oleje nizk4, je hodnota Im elektrického proudu motoru vysoka. To znamena, kfivka Im-T na
obr. 5 se posune nahoru se zvySenim hodnoty 10 elektrického proudu bez zatiZeni.

V tomto provedeni, je hodnota 10 elektrického proudu bez zatizeni vypo&itdna a pasmo mezi
vypocitanou hodnotou 10 elektrického proudu bez zatizeni a hodnotou 10+dl vzniklou seétenim
hodnoty 10 elektrického proudu bez zatiZeni a prahu dl elektrického proudu ulozeného v ROM 33
je definovano jako pasmo delta 1 zastaveni motoru.

Vypocitani hodnoty 10 elektrického proudu bez zatiZeni je provedeno napfiklad uréenim nejb&z-
n&j$i hodnoty elektrického proudu ze vzorkovanych hodnot Im elektrického proudu motoru. Pies-
n&ji, CPU 31 vzorkuje udaje o elektrickém proudu vychazejici z obvodu 12 pro snimani elektric-
kého proudu béhem pfedem daného ¢asového obdobi (napt. 10 (min) aZ 1 (hodina)) za podmin-
ky, Ze otacky R motoru jsou udrZovany konstantni. Hodnoty Im elektrického proudu motoru
uréené na zaklad¢ udaji o elektrickém proudu ziskanych vzorkovanim maji normalni rozloZeni.
V tomto piipad€ je hodnota Im elektrického proudu motoru pfi nulovém krouticim momentu
v fizeni nejb&znéjsi hodnotou elektrického proudu, ktera je pouzita jako hodnota 10 elektrického
proudu bez zatiZeni.

Jinak, minimalni hodnota elektrického proudu, ktera je uréena z hodnot Im elektrického proudu
vzorkovanych z pfedem danych poctii vzorkl nebo pfedem daného Casového obdobi pod pod-
minkou, Ze otacky R motoru jsou udrzovany konstantni, miZe byt pouZita jako hodnota 10 elek-
trického proudu bez zatiZeni.

Podle vySe popsaného prvniho provedeni je motor 27 zastaven neni-li poZadovano Zadné posilo-
vani fizeni, takZe miize byt vylouCena zbytena spotieba energie. Tedy, posilovad fizeni miize za-
jistit Setfeni energii.

Dale, thlova rychlost fizeni VO a otdcky R motoru maji v pasmu, kde (ihlova rychlost fizeni VO
neni vy38i nez prvni pfedem dana hodnota VT1, tak zvané hysterezni charakteristiky. Pfesnéji,
préh Va pro uvedeni motoru do &innosti je pro zastaveni motoru nastaven men$i neZ druha
pfedem dand hodnota Vb. Tedy, ihned po zahdjeni fizeni miiZe byt vytvorena sila posilujici fizeni
a posilovani fizeni miZe byt zastaveno ihned po skonéeni operace ¥izeni. Je tedy moZno dosah-
nout jak zlepSeni citu v fizeni, tak zvySeni uspory energie.

Obr. 6 je sled postupu vysvétlujici ovladani zastaveni motoru 27 podle druhého provedeni vyna-
lezu a sled postupu je nahrazen kroky S11 az S14 na obr. 2.

Podle druhého provedeni obsahuje posilovad fizeni snima¢ krouticiho momentu 13 pouzity ve
spojent s torzni ty¢i 9, jak je naznaceno erchovanymi Carami na obr. 1. Snimag krouticiho mo-
mentu 13 vysila tdaje o krouticim momentu v zavislosti na sméru a velikosti krouticiho momentu
torzni tyCe 9 do elektrické ovladaci jednotky 30. Jestlize tthlova rychlost fizeni VO neni vétsi nez
druhé pfedem nastavend hodnota Vb zastavi, pouzije CPU 31 udaje o hodnot& krouticiho mo-
mentu vysilané snimac¢em kroutictho momentu 13 pro posouzeni ma-li nebo neméa-li byt motor
27 zastaven.




15

20

25

30

35

40

45

50

CZ 296716 B6

To bude v dalsim popsano podrobnéji. Jestlize se v kroku S10 na obr. 2 usoudi, Ze thlova rych-
lost fizeni VO neni vétsi neZ druhé pfedem nastavena hodnota Vb zastaveni, uréi CPU 31 krou-
tici moment T v fizeni na zéklad¢ idaji o hodnoté kroutictho momentu vysilanych snimaem
krouticiho momentu 13 (krok V1). Pak CPU posoudi je-li nebo neni-li kroutici moment T v ¥izeni
v mezich pfedem daného pasma delta T mv fizeni (krok V2). Pdsmo delta T krouticiho momentu
v fizeni je pfedb&Zné€ urfeno na zékladé technickych dat motorového vozidla jako pasmo, kde
pouziti sily posilujici fizeni neni pozadovano a je piedbézné ulozeno vROM 33.

Je-1i hodnota krouticiho momentu T v fizeni v mezich pdsma delta T kroutictho momentu v ¥izeni
(ANO vkroku V2), CPU 31 posoudi je-li nebo neni-li kroutici moment v fizeni udrZovan
v mezich pasma delta T kroutictho momentu v fizeni b&hem pfedem daného &asového obdobi
(napt. 1 aZ 3 sekundy) (krok V3). Je-li toto posouzeni kladné (ANO v kroku V3), zastavi CPU 31
motor 27 (krok V4). Na druhé strané jsou-li obé posouzeni v krocich V2 a V3 negativni, provede
CPU 31 sled postupu od kroku S5 na obr. 2 pro uréeni otddek R motoru a pohani motor 27 takto
urCenymi otaCkami.

Podle druhého provedeni je tedy motor 27 nastaven neni-li pozadovano posilovani fizeni, takze
miiZe byt vyloucena zbyte¢na spotieba energie. Posilovac fizeni tedy mize zajistit Gsporu ener-
gie.

I kdyZ takto jsou popsdna dvé provedeni vynalezu, miZe byt vynéalez pochopitelné proveden
jinymi formami. Napiiklad, ovladani zastaveni motoru 27 mize byt provedeno pouZiti snimade
rychlosti vozidla, pfi¢emZ motor 27 se zastavi za podminky, Ze Ghlova rychlost fizeni VO neni
vEtSi neZ druhd pfedem nastavend hodnota Vb zastaveni, Ze rychlost vozidla zji$tén4 snimadem
rychlosti vozidla neni niZ8i nez pfedem dana hodnota, a Ze thel fizeni volantu 2 je udrZovan na
hodnoté blizké stiednimu bodu thlu fizeni po dobu ne kratsi nez pfedem dané &asové obdobi.
To je mozné proto, Ze neni-li rychlost vozidla niz3i neZ pfedem dana hodnota a uhel fizeni je
udrZovana na hodnot¢ bliZe stfednimu bodu Ghlu fizeni nejméné béhem piedem daného Easového
obdobi, uvazuje se, Ze motorové vozidlo jede rovné a tedy neni poZadovéno Zadné posilovani -
zeni. V tomto pfipad€ obvod 12 pro snimani elektrického proudu a snima¢ 13 krouticiho momen-
tu nejsou pro ovladani zastaveni motoru 27 nutné.

Zjisténi stfedniho bodu Ghlu fizeni miiZe byt provedeno vzorkovanim udajii o uhlu ¥izeni vysila-
nych snimaCem 11 Ghlu fizeni, vytvofenim histogramu tdaji o @hlu fizeni a ur€enim nejcast&jsi-
ho tdaje o tihlu fizeni jako Gdaje thlu Fizeni stfedniho bodu Ghlu fizeni po vzorkovani pfedem
daného poctu 0daji.

Dale, neni nutné jednotlivé definovat podminky zastavovani motoru pro hodnotu Im elektrického
proudu, kroutici moment T v fizeni, rychlost vozidla a thel ¥izeni. Naptiklad, podminky zastave-
ni motoru pro hodnotu Im elektrického proudu, kroutici moment T v ¥izeni, rychlost vozidla
a uhel fizeni mohou byt pouzity v libovolné kombinaci, pfi€emZ motor 27 se zastavi jsou-li
splnény vSechny nebo alespoii jedna z podminek.

Primyslové vyuzitelnost

Jak je vySe popsano, je posilovag fizeni podle vynalezu pouzit pro zavedeni sily pro posileni fi-
zeni do mechanismu fizeni motorového vozidla.
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PATENTOVE NAROKY

1. Posilova¢ fizeni pro vytvéreni sily posilujici fizeni hydraulickym tlakem tvofenym &erpad-
lem pohanénym elektromotorem, obsahujici prostiedek pro snimani Ghlové rychlosti ¥izeni, pfi-
¢emZ dale obsahuje prvni ovladaci prostfedek pro proménné nastaveni otadek elektromotoru
v souladu s uhlovou rychlosti fizeni, zjisténou prostiedkem pro snimdani (thlové rychlosti fizen,
je-li thlova rychlost fizeni vétsi nez prvni pfedem dana hodnota (VT1), vyznaéujici se
tim, Ze dale obsahuje druhy ovladaci prostiedek pro nastaveni otagek elektromotoru na predem
dané konstantni otaCky, je-li thlova rychlost fizeni zji§téna prostfedkem pro snimani uhlové
rychlosti fizeni mezi prvni pfedem danou hodnotou (VT1) a druhou pfedem danou hodnotou
(Vb), ktera je mensi neZ prvni pfedem dana hodnota (VT1), dale obsahuje tieti ovladaci prostie-
dek pro zastaveni elektromotoru pfi pfedem daném stavu, jestlize uhlova rychlost Fizeni zjisténa
prostiedkem pro snimani thlové rychlosti neni vétsi nez druha pfedem dana hodnota (Vb) a dile
obsahuje ¢tvrty ovladaci prostfedek pro uvadéni elektromotoru do &innosti, je-li elektromotor
vypnut, je-li thlova rychlost fizeni zjisténa prostfedkem pro snimani ahlové rychlosti fizeni zvy-
Sena na tfeti pfedem danou hodnotu (Va), kterd je mensi nez druha ptedem dana hodnota (Vb).

2. Posilova¢ fizeni podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze dile obsahuje prostiedek
pro snimani elektrického proudu pro zjiSténi hodnoty elektrického proudu motoru protékajiciho
elektromotorem a prostiedek pro posuzovani hodnoty elektrického proudu pro posouzeni je-li
neni neni-li hodnota elektrického proudu zjisténa prostiedkem pro snimani elektrického proudu
v mezich pfedem nastavenych hodnot pasma zastaveni motoru (Va aZ Vb), které odpovida pasmu
krouticiho momentu v fizeni, ve kterém neni pozadovano zadné posilovani fizeni, pfi¢emz pie-
dem dany stav je doba trvani pfedem daného ¢asového obdobi béhem néhoZ dostéva prostiedek
pro posuzovani hodnoty elektrického proudu nepfetrZité vysledek posuzovani v tom smyslu, Ze

hodnota elektrického proudu je v mezich pifedem nastavenych hodnot pasma zastaveni motoru.

3. Posilovac fizeni podle niroku 2, vyznacdujici se tim, Ze dile obsahuje prostiedek
pro vypocitani hodnoty elektrického proudu bez zatizeni pro uréeni hodnoty elektrického proudu
bez zatiZeni zjiSt€né pfi nezatizeném elektromotoru na zakladé hodnoty elektrického proudu
motoru zjiSténé prostfedkem pro snimani elektrického proudu a prostiedek pro uréovani pasma
zastaveni motoru pro urCeni pasma zastaveni motoru na zikladé hodnoty elektrického proudu bez
zatiZeni uréené prostfedkem pro vypocet hodnoty elektrického proudu bez zatiZeni.

4. Posilovac fizeni podle naroku 3, vyznacujici se tim, Ze prostiedek pro uréeni
péasma zastaveni motoru uréi jako pasmo pro zastaveni motoru pasmo definované mezi hodnotou
elektrického proudu bez zatiZeni a hodnotou ziskanou pfipoéitanim predem daného prahu elek-
trického proudu k hodnoté elektrického proudu bez zatiZeni.

5. Posilovac fizeni podle naroku 1, vyznacéujici se tim, Ze dile obsahuje prostiedek
snimajici kroutici moment pro snimani krouticiho momentu v fizeni a prostiedek pro posuzovani
krouticiho momentu pro posouzeni je-li nebo neni-li kroutici moment v fizeni zjistény prostied-
kem pro sniméani krouticiho momentu v mezich pasma zastaveni motoru, ve kterém neni poZado-
vano zadné posileni fizeni, pfi¢emz pfedem dany stav je doba trvani pfedem daného Casového
obdobi béhem néhoZz prostiedek pro posuzovani krouticiho momentu nepietrzité dostava vysled-
ky posuzovani v tom smyslu, Ze kroutici moment v fizeni je v mezich pasma kroutictho momentu
pro zastaveni motoru.

7 vykresii
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